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Sistemi estesi
Centro di massa
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.<V i=1 j=1 i=0
e N
..
‘ ‘: B ; Forzeinternesi annullano identicamente e
v restano solo forze esterne
R
“ N
poniamo F = Z ﬁei
F.esterne i=1
' o >
F_ interne si ottiene F = _dtQ

/home/peppe/Desktop/Link to Didattica/Fisica I/Fis 2/S1F20.odp Date: 21/03/11 GmP 3
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. ® Equazione cardinale dei sitemi

«* La derivata della quantita totale di un

sistema e uguale alla risultante delle sole forze e
E, e.:sterne Il centro di massa di un sistema di punti
F_interne materiali si muove come un punto materiale
di massa M soggetto alla forza F_.
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dt
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conservazione di Q
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— Q=C5St — Vb=C5St

Tre costanti

F=0 - Q0 =Cx etcc...
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Polo fisso
Scomposizione delle forze

Contano solo le forze esternel

/home/peppe/Desktop/Link to Didattica/Fisica I/Fis 2/S1F20.odp Date: 21/03/11 GmP 8
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Polo mobile
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In funzione delle cordinate e velocita' baricentrali f

=2 (4 E)Xm 7)™,

i=1 \
indipendente
per traslazioni

N
r_;bXF’ei=r_l;o><ﬁe+Zr_;bXﬁei
i=1

ota puo' essere nullo
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Conservazione momento angolare
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